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Tujuan penelitian ini adalah membuat alat bantu yang berupa software untuk 
mempelajari kinematika dan melakukan analisa dari lengan robot dengan enam derajat 
kebebasan. Manfaat penelitian ini adalah diperolehnya informasi/data yang 
menggambarkan sifat-sifat kinematis dari lengan robot khususnya robot Mitsubishi RV-
M1 dan membantu pembelajaran Robotika di Universitas Bina Nusantara, sehingga 
permasalahan kinematika dapat dimengerti dengan baik, dengan harapan robot bisa 
dibangun, dikendalikan, dimodifikasi dan dapat beroperasi dengan baik. Metodologi 
penelitian yang digunakan adalah studi kepustakaan yang berhubungan kinematika robot 
beserta perkembangannya. Kemudian dilakukan penerjemahan algoritma dan 
implementasi ke dalam software. Pada direct kinematics melalui matriks transformasi 
homogeneous, sedangkan pada inverse kinematics melalui pendekatan numerik. Setelah 
itu dilakukan analisis hasil simulasi. Hasil yang dicapai adalah pada direct kinematics 
didapatkan posisi dan orientasi dari end effector dengan memasukkan nilai sudut joint 1, 
2, 3, 4, 5, dan 6. Sedangkan pada inverse kinematics didapatkan nilai sudut joint 1, 2, 3, 
4, 5, dan 6 dengan memasukkan posisi dan orientasi end effector. Pendekatan numerik 
digunakan karena dapat memperoleh hasil perhitungan kinematics untuk berbagai 
macam konfigurasi robot, dimana untuk metode lainnya (geometric dan euler) 
bergantung pada karakteristik robotnya. Keterbatasan dari metode numeric ini terletak 
pada waktu untuk pencarian sudut-sudut joint-nya. Joint untuk orientasi pun dibatasi 
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Lampiran Langkah Penggunaan Simulator 




a =  Approach vector, menunjuk ke arah luar end effector. 
ai  =  Link, lengan robot, jarak terpendek antara sumbu Zi-1 dan sumbu Zi. 
i-1Ai =  Matriks transformasi homogeneous Denavit-Hartenberg 4x4 yang melakukan  
                 tranformasi kerangka koordinat {i} relatif ke kerangka  koordinat {i-1} 
C1  =  Cos θ1 
C2 =  Cos θ2 
C23 =  Cos (θ2 + θ3) 
C234 =  Cos (θ2 + θ3 + θ4) 
C3 =  Cos θ3 
C34 =  Cos (θ3 + θ4) 
C4 =  Cos θ4 
C5 =  Cos θ5 
di  =  Jarak dari pusat sumbu koordinat ke (i-1) ke perpotongan sumbu Zi-1 dengan   
                sumbu Xi sepanjang sumbu Zi-1. 
i =  Joint ke-i 
J1 =  Joint 1 
J2 =  Joint 2 
J3 =  Joint 3 
J4 =  Joint 4 
J5 =  Joint 5 
n =  Normal vector, orthogonal terhadap end effector 
  xxiii
P =  (PX, PY, PZ) 
PX =  Posisi end effector pada sumbu X 
PY =  Posisi end effector pada sumbu Y 
PZ =  Posisi end effector pada sumbu Z 
s =  Sliding vector, menunjuk ke arah end effector bergerak (membuka atau 
                menutup)   
S1 =  Sin θ1 
S2 =  Sin θ2 
S23 =  Sin (θ2 + θ3) 
S234 =  Sin (θ2 + θ3 + θ4) 
S3 =  Sin θ3 
S34  =  Sin (θ3 + θ4) 
S4 =  Sin θ4 
S5 =  Sin θ5 
i-1Ti  =  Matriks transformasi homogeneous 4x4 dari kerangka koordinat 
                {i} relatif terhadap kerangka koordinat {i-1} 
tij =  Elemen matriks transformasi homogeneous 4x4, i merupakan subskrip yang 
                menyatakan baris, dan j subskrip yang menyatakan kolom 
α =  Alpha = sudut puntir = jarak sudut dari sumbu Zi-1 ke sumbu Zi dengan sumbu  
                Xi sebagai 
                 acuannya 
Ψ =  Pitch = pergerakan orientasi end effector naik dan turun 
Φ =  Roll = pergerakan orientasi end effector memutar 
θ =  Theta = sudut joint = sudut pada joint dari sumbu Xi-1 ke sumbu Xi dengan 
  xxiv
                sumbu Zi-1 sebagai acuannya 
 θ =  Yaw = pergerakan orientasi end effector menyamping kiri dan kanan 
 
